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Применение псевдошумовых сигналов в системах синхронизации позволило 
по-новому решить задачу вхождения в синхронизм в случае смещения частоты при-
нимаемого сигнала из-за нестабильности или высокого уровня шумов в канале пере-
дачи сигнала. Коэффициент автокорреляции одиночного псевдошумового сигнала, 
заданного на интервале 0-Т, имеет боковые лепестки, амплитуда которых не превы-
шает 
N
1 , где N – число отсчетов псевдошумового сигнала (М-последо-
вательности). Такие свойства М-последовательности используются в одном из ос-
новных принципов декодирования сигнала синхронизации – так называемом корре-
ляционным декодированием последовательного действия. Сущность этого принципа 
в следующем: двоичная последовательность с выхода приемника сравнивается с эта-
лонной, генерируемой в устройстве, и если число совпадений превысит заданный 
уровень, то выдается сигнал о приеме псевдослучайного сигнала. Ошибка измерения 
времени появления сигнала при его обработке рассмотренным методом пропорцио-
нальна длительности сигнала на выходе фильтра, т. е. интервалу корреляции сигнала 
иk  , иначе говоря она равна периоду следования отсчетов М-после-
довательности. В современных системах синхронизации символы М-после-
довательности модулируют фазу передаваемой частоты, частота следования симво-
лов М-последовательности обычно имеет порядок единиц килогерц, и поэтому не-
синхронность срабатывания устройств составляет десятые доли миллисекунд. Для 
уменьшения несинхронности срабатывания можно увеличить частоту следования 
символов М-последовательности, однако это удорожит приемник. 
Для уменьшения несинхронности срабатывания авторами предлагается сле-
дующее. С выхода приемника передаваемый с сейсмической станции фазоманипу-
лированный сигнал поступает на фазовый детектор, который работает следующим 
образом: при фазе сигнала на входе от 0 до 180˚ на выходе фазового детектора – ло-
гическая единица, и, соответственно, при фазе на входе от 180˚ до 360˚ – на выходе 
логический нуль. Сигнал с выхода фазового детектора по стробу выборки следую-
щего отсчета псевдослучайной последовательности поступает на вход корреляцион-
ного декодирующего устройства. Стробы выборки следующего отсчета следуют с 
частотой в n раз больше частоты следования псевдослучайной последовательности. 
В случае, когда значения фазоманипулированного сигнала близки к нулю, соотно-
шение сигнал – шум также будет близко к нулю, несмотря на значительный размах 
сигнала на выходе приемника, и вероятность искажения символов значительно воз-
растет. Отсчеты, соответствующие амплитудному значению сигнала фазового пуска, 
будут искажены шумом меньше и вероятность искажения в таком случае будет зна-
чительно снижена. Каждый принятый отсчет сохраняется в оперативной памяти, и 
затем производится цифровая корреляция отсчетов принятого сигнала и эталонной 
псевдослучайной последовательности, хранящейся в флэш-памяти устройства. При 
превышении числа совпадений над установленным порогом срабатывания декодер 
выдает на следующую ступень количество совпадений эталонной и приходящей по-
следовательностей. Наибольшее число совпадений соответсвует фазе сигнала 90˚, и 
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именно момент прихода этой реализации служит началом фазового пуска и на при-
емной стороне и на передающей. Несинхронность данного способа декодирования в 
n раз меньше, чем обычного корреляционного декодирования, но требует в n раз бо-
лее мощных вычислительных мощностей устройства при одинаковой частоте следо-
вания символов М-последовательности. 
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Среди многообразных применений персональных компьютеров все большее 
значение приобретает применение их в управлении техническими процессами в 
промышленности. В системах управления большого размера, имеющих множество 
точек взаимодействия с техническим процессом, необходим систематический под-
ход к обработке всех входных данных. Обычно это измеряемые аналоговые величи-
ны, или бинарные входные/выходные данные типа «включено/выключено», или 
«норма/авария». Благодаря регулярности такого представления входные данные об-
рабатывают универсальной программой сбора и интерпретации данных, учитываю-
щей параметры каждого объекта. 
Системы дистанционного мониторинга и управления обычно определяют об-
щим названием SCADA (от Supervisory Control And Data Acquisition – Дистанцион-
ное управление и сбор данных). Идея SCADA включает применение совершенных 
средств отображения, накопления данных и дистанционного управления. 
Датчики и исполнительные механизмы однозначно определены в базе как ана-
логовые, цифровые, счетчик и т.п. объекты. Учитываются также аварийные состоя-
ния, которые могут быть просто предупреждениями или могут указывать на нештат-
ную ситуацию, требующую немедленного внимания и реакции. Важнейшей функци-
ей системы управления является быстрое выявление недопустимых режимов и опо-
вещение об этом оператора. 
В базе данных хранятся указания на автоматические действия, которые выпол-
няются в определенных ситуациях. Специальная таблица базы данных указывает, 
при каком значении некоторого параметра вызывается исполнительная команда. Эта 
таблица работает как программируемый логический контроллер. 
В базе данных описаны цифровые регуляторы. В системах прямого цифрового 
управления регуляторы встроены в базу данных. Распределенные системы управле-
ния включают комплексы из микроконтроллера и объекта управления. Микрокон-
троллер полностью берет на себя управление объектом, обмениваясь с базой только 
основной информацией. 
Модуль визуализации является основным средством диалога оператора с авто-
матизированной системой, контроля текущих и исторических параметров техноло-
гического процесса благодаря развертыванию данных в графическом виде: мнемо-
схемы, диаграммы, графики трендов и пр. Предоставлены удобные средства для 
просмотра истории изменения параметров процесса, отслеживания его динамики. 
Архив используется для просмотра событий SCADA-системы: управляющие дейст-
вия оператора, изменение настроек, формирование отчетов и т. д. 
Таким образом, SCADA-системы позволяют рационально и эффективно управ-
лять техническими процессами, охватывая все его стороны. Это позволяет использо-
